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В работе была рассмотрена классификации и назначения промыш-
ленных роботов. 
Целью работы является изучение классификации и назначения про-
мышленных роботов. 
Промышленные роботы заменяют монотонный ручной труд, людей 
возле станков с ЧПК, и  там, где они работают с радиоактивными, ток-
сичными, взрывоопасными веществами,  в сложных температурных усло-
виях, в условиях повышенных вибраций, шума, загрязнения воздуха и т.п. 
Для выполнения разных производственных процессов в особенных 
условиях производства используются соответствующие типы роботов, 
которые объединяются в робототехнические комплексы (РТК), которые 
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предназначены для создания заготовок, обработки деталей, исполнения 
процессов сборки или для реализации контрольно-сортировочных и 
транспортно-разгрузочных задач, в том числе, для внутреннего цехового 
перемещения и складских операций. 
Разработка и конструирование автоматических линий требует  тща-
тельного изучения технологического процесса. Часто совсем небольшие 
изменения технологического процесса дают возможность значительно 
упростить структуру автоматических линий. Но эффективно автоматизи-
ровать можно только рационально построенный технологический процесс 
изготовления деталей. Большие допуски на механическую обработку де-
талей приводят к удвоению числа агрегатов автоматической линии. С 
помощью автоматических линий легче всего автоматизировать непре-
рывные процессы. Разработка автоматических линий требует общей 
творческой работы технологов и конструкторов. Сложность работы кон-
структоров объясняется тем, что автоматическая линия перемещает де-
таль в пространстве из одной зоны обработки к другой, а саму деталь не-
обходимо устанавливать и закреплять в каждой зоне. Не все процессы 
производства поддаются автоматизации с помощью таких линий. В ряде 
случаев эффективнее по сравнению с автоматическими линиями является 
использование систем программного управления, при котором деталь 
остаётся на одном месте, а обрабатывающий инструмент приближается и 
отдаляется от нее по определенной программе. 
Кроме классификации роботов по конфигурации руки широко ис-
пользуются и другие классификационные принципы: роботы с жесткой и 
изменяемой последовательностью перемещений. Устройства такого типа, 
действуют по принципу «взять-положить». 
Роботы с изменяемой последовательностью перемещений могут вы-
полнять различные задачи или последовательности операций по новой 
программе. Роботы с изменяемой последовательностью перемещений 
должны обладать способностью останавливать отдельный узел руки в 
любой точке траектории [1]. 
У многих роботов первых поколений компьютерной памяти хватало 
для запоминания лишь дискретных точек в пространстве, по которым 
должна двигаться рука. Траектория движения руки между этими точками 
не задавалась, и ее нередко трудно было предсказать. Такие роботы с по-
зиционным управлением еще широко распространены и вполне пригодны 
для таких работ, например, как точечная сварка. Для некоторых видов 
работ (покраска распылением и дуговая сварка) необходимо, чтобы рука 
робота, следуя по траектории, управлялась непрерывно. Такие роботы с 
контурным управлением в действительности разбивают сплошную траек-
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торию на большое число отдельных близко расположенных друг от друга 
точек [2]. 
Каждый вид промышленных роботов имеет свои особенности и дол-
жен проектироваться с учетом его назначения. Например, для работ по 
обслуживанию металлорежущих станков и прессов основным требовани-
ем является необходимость обеспечения точности позиционирования в 
пределах от 0,5 до 2 мм и высокое быстродействие при переходе с одной 
позиции на другую.  
Роботы используют в условиях недоступных или вредных для чело-
века, а также для выполнения тяжелых технологических операций. 
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